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I Einrichtung zur Regetung der Drehgeschwindigkeit eines Kraftf ahrzeuges urn die Hochachse 

Die Ertlndung betrifft efne Einrichtung zur Verbesserung 
der StabJIKat eines Kraftf ahrzeuges hinsJchtlicn Drehbewe- 
gungen urn seine Hochachse, wobei ein fahrzeugfest mon- 
tierter Drehgeschwindigkeftsmessef, insbesondere ein Fa- 
aerkreisel vorgesehen 1st, der euf die lenkung und/oder die 
Bretoskraft der RSder in dem Sinne einwirkt, daft die Dreh- 
geschwindigkeit den durch die lenkbetatigung vorgegebe- 
nenWerteinhSh. 

Die Erftndung ermoglicht eine verbesserte Spurhaitung rm 
Falle einer Bremsung bet der Verwendung eines Antibtok- 
kiersystems. Daruber hinaus kann die Drehgeschwindigkeit 
Oder der Kurvenradius bei einer Kurvenfahrt stabitisiert war- 
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besonaere ; "triebsschtupfregeiung u»«rr dasegen germger* ^ beider Fahrteugseuw* — 

^tssfSSsws -SSStf=SSassas 

auf die die Drehgeschwnv- "ggJU- « g & ** "Sf 

der i„ dem ^SS&^tm vorgegebe- J» » ^ M ^^^^WertdessAto*^ 
didteit den durch die ben*"' « W^den Rades mcht g^ aiu :!q no* untersdnedh- 

tsaasfiiSSssSs ? * ssSS^s? 

kennzeichnetdaflMrEWrtdune 2Usau i lc h d, ^G era dea U sfahrt «t d.e«r vorgeg^^ ^ 
nuB^- hremsung errcicht werden, o 



36 t6 907 

WCdenFaserkreisel 
uCdenMikrocomputer 
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4 dteSensoriei^genfOr^^ 

HiHskraft-Unkung. 



W# 4 
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8 das i-Kanal-Drucksteuerventil des Antiblok- 
kiersystems 

9 die Steuerleitungen zuro t-JCanal-Drucksteuer- 
ventil 

10 die Bremszylinder des An tibiockiersystcms 5 

1 1 die Druckleitungen zu den Bremszylindern 

12 die Steuerleitung fQr die Radstellung des Hilfs- 
kraft-Lenksystems 

13 den Linear-Beschleunigungsmesser 

14 die Sensorleitung vom Linear-Bechleunigungs- jo 
messer 

15 die Bedien- und Anzeigetafei 

16 die Verbindungsleitungen zwischen Mikrocom- 
puter und Bedien- und Anzeigetafei 

15 

Die Funktson der Beispiele von Fig, 2 und Fig. 3 ist 
wie (Or Fig. 1 beschrieben wurde. Hierbei ist dargesteUt, 
wie ein vorhandenes Antiblockiersystem mitbenutzt 
werden kann. Ais Regler wird in Fig. 2 das 2-Kanal- 
Drucksteuerventil und in Fig. 1 das l-Kanal-Drucksteu- 20 
erventil verwendet Die notwendigen Steuersignale 
werden voas Mikrocomputer nach den vorher erlauter- 
ten Prinzipien berechnet Zusatzlich ist in Fig. 3 noch 
die MOglichkeit einer genaueren Messung und Berech- 
nung der wahren Fabrtgeschwindigkeit beim Auftreten 25 
eines Radschiupfes berOcksichtigt (Beschleunigungs- 
messer 13 mit Sensorleitung 14) beispielsweise gernlB 
DE 33 42 553 At. Auch wird in Fig. 3 eine Bedien- und 
Anzeigetafei 15 mit den Leitungen 16 zuro Mikrocom- 
puter verwendet mit deren Hilfe Programmanderungen 30 
sowie entsprechende Anzeigen zum Fahrer moglich 
werden. 

Anstelle des Beschleunigungsmessers 13 kann auch 
ein vorzugsweise optischer oder im Infrarotbereich ar- 
beitender Gescfawindigkeitsmesser verwendet werden, 35 
der die Relativgeschwindigkett zwischen Fahrbahn und 
Fahrzeug miflt Mit einem sokhen Gescfawindigkeits- 
messer kann auch die wahre Fahrtricbtung ermittelt 
werden, woraus der Mikrocomputer die Drehgeschwin- 
digkeit des Fahrzeuges errechnen kana 40 

Durch die vorgeschlagene Messung oder Berechnung 
der Drehgeschwindigkeit des Fahrzeuges urn seine 
Hochachse kann die Spurhaltung des Fahrzeuges bet 
der Geradeausfahrt oder der Kurvenfahrt verbessert 
werden, wodurch insbesondere eine Verbesserung der 45 
Bremswirkung bei der Verwendung eines Antiblockier- 
systems erzielt werden kann. 
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Fig. 2 




Fig. 3 



